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1. Base du rapport 

1 . Le prdsent rapport a 616 r6dig6 sur ia base (Les feuNtes de rempiacement qui ont ^te remises 6 /'office r§cepteur en n&ponse d une 
!nvitaiion fafte confom^ment d VartJcSe 14 sont con$id6r6es, dans la pr^sente opinion, comma Initlaiement d6pos6es\) : 

n ia demande Internationale telle quinltlalement d6pos6e 
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Internationale 
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V. D6claration motiv6e selon I'article 35^) quant & la nouveautd, I'actlvHd inventive et la possibility 
d'application industrielle ; citations et explications h I'appui de cette d6ciaration 

1. Declaration 

Nouveautd Revendicatlons 1-13 OUI 

' Revendicatlons NON 

Activity Inventive Revendicatlons 1-13 OUI 

Revendications f^Qf^ 

Possibiiitd d'application Industrielle Revendications 1-13 OUI 

Revendications Isjon 

2. Citations et Explications 

Revendication 1 : 
Nouveaut6 - Activity invftntlvft 

Le document US-A-4 463 291. repr§sentant I'^tat de la technique disponible le plus proche, 
d§crit un actionneur lin§alre confoiTne au pr6ambule de la revendication 1. 

L'objet de la revendication 1 dlffere de cet etat de la technique en ce qu'aux moyens 
d'entramement, pr6vus pour transformer le mouvement de rotation du rotor en un mouvement 
lin§aire, est associ6 un disposltif r6ducteur reversible independent. Uassociation d'un disposltif 
reducteur reversible independent ^ des moyens de rappel eiastiques et/ou magnetiques 
pemriettant de ramener syst§matlquement dans une position de reference I'organe commande 
en cas de coupure d'alimentation du moteur, contribue conformement au but de I'inventlon d la 
conception, d'un actionneur ^ moteur eiectrique polyphase sans balai comportant un tres faible 
couple de detente. 

Le document US-A-4 553 056 decrit un actionneur lineaire dens lequel il est associe un 
disposltif reducteur au moteur de I'actlonneur. Toutefols, la combinaison de ces documents 
n'est pas evidente et l'objet de la revendication 1 satisfait aux conditions de nouveaute et 
d'activite Inventive 6noncees d I'article 33(2) et (3) du PCT. 

Les revendications dependantes 2-13 concement des formes de realisation avantageuses de 
I'actionneur lineaire selon la revendication 1 . 

Applicatio n industrielle : 

L'appllcatlon industrielle de I'actionneur lineaire selon les revendications 1 ^ 13 est evidente. 



Fonii PCT/IPEA/40g (cadre V) Oanvier 1994) feullle 1 




Revendicat>ioiis 

1« Act:lonn6ur lln^aire cai^preiiant: un mo^eur dlectirique 
du type syxiclirone polyphase sans balais (2) comportiant un 
S stator (3) et un rotor (4), ce dernier agissant sur un organe 
de comniande (O) au t ravers de xnoyens d'entrainement (5) prdvus 
aptes k transformer sur plusleurs totirs son xnouvement .de 
rotation en un ddplacement lln^aire, caractdrlsd par le £alt s 

qu'll coiqporte des mpyens de rappel 41asti<2ues et/ou 

10 magnet iques (21) d6£lni8 aptes ramener syst^matlquement dans 
une position de rdfdrence 1 'organe de commande (O), en cas de 
coupure d' alimentation du moteur (2) ; 

que le moteur (2) coniporte un dispositif de detection 
de position (25 ; 25A) c«itribuant, en cosnbinaison avec une 

15 units de gestion Slectronique, ik. I'asservissement ou la 
regulation en position du rotor (4), done de 1' organe de 
commande (O) ; 

et qu'aux moirens . d'entrainement (5), prSvus pour 
transformer le mouvement de rotation du rotor (4) en un 

20 mouvement llneaire, est assoclS un dispositif rdducteur (43) 
reversible ind4pendant 

2. Aetionneur lindaire selon la revendication 1, 
caractSrise .par le fait qiue les m^ens de rappel eiastiques 
et/ou magndtiques (21) se prdsentent sous forme d'au moins un 

25 element eiastig:ue et/ou magn4tique (22) de co mmand e en rotation 
du rotor (4) prevu apte, par action sur ce dernier, i. repousser 
1' organe de commande (O), partant d'une position quelconQ[ue qui 
lui a ete conferee prSalablement par le moteur (2), dans ladite 
position de reference. 

30 3« Aetionneur lindaire selon I'une quelconque des 

revendications pr^cedentes, caracterisS par le fait que les 
mpyens de rappel eiastiques et/ou magnStiques (21) sent dSfinis 
par un ei6ment eiastique et/ou magn^tique (23) prevu apte a 
aglr, directement, sur 1' organe de commande (O) pour repousser 

35 celui-ci, partant d'une position quelconque qui lui a dte 
conferee par le moteur (2), dans ladite position de reference. 




4. Actiozmeur selon la revendication 1, cax^ac^erlsS par 
le £ai.t <3ue les moyens de rappel dlastiques et/ou xnagnStlques 
(21) sont d^fixiis sous forme d'une coshbinaison d'un Element 
^lastique et/ou magnetlque (22) de commande ' en rotation du 
5 rotor (2) et d'un 41&nent dlastlque et/ou magn^tique (23) 
agissant direct ement sur I'organe de commande (O), cecl de 
znanldre apte & ramener cet organe de commande (O) dans une 
position de reference, partant d'une position welcon<3ue qui 
lul a et^ con£6rde pr6alablement par le moteur (2). 

10 5. Actionneur lindaire selon I'une quelconque des 

revendications prdcddentes, caractdrisd par le fait que les 
moyens d'entrainement. (5) prevus aptes k transformer le 
mouvement de ' rotation du rotor (4) en un mouvement lindaire 
sont congus de type reversible. 

IS 6. Actionneur lin6aire selon I'une quelconque des 

revendications precedent es, caract^rise par le fait que les 
moyens d'entrainement (5) prevus aptes d. transformer le 
mouvement de rotation du rotor (4) en un mouvement lineaire 
sont ddfinis par un systems vis-ecrou (14), le rotor (4) 

20 coxnportant au niveau d'un al^sage axial (15) un 6crou (16) en 
prise avec une tige £ilet4a coaxiale (17 ; 17A p 17B) prevue 
apte k d^flnir direct ement ou indirect ement, 1' organe de 
commande (O) • 

7. Actionnexir lineaire selon la revendication 6, 
25 caract6ris^ par le fait que I'^ecrou (16) que porte le rotor (4) 

est monte mobile sur une tige filetSe fixe (17B) de mani&re 
apte & se ddplacer, avec un mouvement helicoldal, sous le 
stator (3) et transmettre son deplacement lineaire a 1' organe 
de c ommand e (O) immobllisd en rotation par des moyens 
30 approprias • 

8. Actionneur lineaire selon la revendication 6 ou 7, 
caractdrls^ par le fait que le systdme vis-6crou (14) est du 
type vis 4 bllle k faible coefficient de frottement. 

9. Actionneur lineaire selon I'une quelcostque des 
35 revendications 1 & 5, caract^risS par le fait que les moyens 

d'entrainement (5), prSvus aptes & transformer le mouvement de 



20 



rotation du rotor (4) en un dSplacement llnSaire ad^tent la 
£oznie d^un systdme (14A) du type galet (40) -came (41), le galet 
(40), associ^ & I'organe de coanmande (O) dvoluant le long d'une 
came clrculalres (41) mise en rotation, directement ou 
5 Indirect ement, par le rotor (4). 

10. Actionneur lindaire selon I'une q:uelconQue des 
revendicatlons 1 & 5, caractdried par le £ait que les moyens 
d'entralnement (5), pr6vus aptes & transformer le mouvement de 
rotation du rotor (4) en un deplacement lin^aire comport ent une 

10 premiere came (41) et une seconde came (41A) avec des profile 
croisds prSvues aptes & Stre entraindes en rotation avec un 
diff^rentiel de vitesse pour induire & un galet (40A), sous 
forme d'une goupille, un glissement axial meme de provoquer 
la translation de I'organe de commande (O) • 

IS 11. Actionneur lin^aire selon I'une quelconqiue des 

revendicatlons pr^cedentes, caract^risS par le fait que le 
dispositif de detection (25) consiste en des Elements magneto- 
sensibles, tels que sondes a effet Hall (26), integr6s au 
stator (3) du moteur (3) de xnaniere apte ddtecter les poles 

20 magnet iques (7) du rotor (4). 

12. Actionneur lineaire selon la revendication 11, 
caracterise par le fait que le dispositif de detection (25A) 
consiste en un capteur de position lineaire (27) associe & 
I'^organe de commande (O) • 

25 13. Actionneur lineaire selon I'une quelconque des 

revendicatlons prec^dentes, caracterise par le fait que le 
moteur (2) comport e un rotor (4) conportant N paires de pdles 
rotor ionies (7) aimantds radialement en sens alterne, N dtant 
egal ou sup^rieur & quatre tout en 4tant different d'Tin 

30 multiple de trois, le stator (3) comportant Px9 pdles (8) 
identiques espac6s de 40^/?, lesdits p61es statoriques (8) 
dtant regroup6s consecutivement par trois de manitee & d6finir 
un circuit en W, regroupant trois p61es statoriques (8) 
consScutifs dont le pdle statorique central porta le bobinage 

35 (9) de la pbase correspondante (10), lesdits p61es statoriques 
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centraux (8) de deux eircalts en W et correspondant cha.eim k 
une phase d'tant espae^s angulaire de 120*. 



5 




CLAIMS 



1. Linear actuator comprising a brushless multiphase synchronous electric 
motor (2) including a stator (3) and a rotor (4), the latter acting on a control organ (O) 
through driving means (5) designed capable of converting, over several revolutions, its 

5 rotational movement into a linear displacement, characterized in that : 

- it includes springy and/or magnetic restoring means (21) designed capable of 
systematically restoring the control unit (O) into a reference position in the event of 
interruption of the power supply to the motor (2) ; 

- the motor (2) includes a position-detection device {25 ; 25A) contributing, in 
10 combination with an electronic control unit, to the control or the adjustment of the 

position of the rotor (4), hence of the control organ (O). 

2. Linear actuator according to claim 1, characterized in that the springy and/or 
magnetic restoring means (21) are in the form of at least one springy and/or magnetic 
element (22) for controlling the rotation of the rotor (4) designed capable, by an action 

15 on the latter, of restoring the control organ (O), starting from any position previously 
imparted to it by the motor (2), into said reference position. 

3. Linear actuator according to any of the preceding claims, characterized in that 
the springy and/or magnetic restoring means (21) are defined by a springy and/or 
magnetic element (23) designed capable of acting directly on the control organ (O) in 

20 order to restore it, starting from any position imparted to it by the motor (2), into said 
reference position. 

4. Actuator according to claim 1, characterized in that the springy and/or 
magnetic restoring means (21) are defined in the form of a combination of a springy 
and/or magnetic element (22) for controlling the rotation of the rotor (2) and of a 

25 springy and/or magnetic element (23} acting directly on the control organ (O), this so 
as to restore this control organ (O) into a reference position, starting from any position 
previously imparted to it by the motor (2). 

5. Linear actuator according to any of the preceding claims, characterized in that 
the driving means (5) designed capable of converting the rotational motion of the rotor 

30 (4) into a linear movement are designed of a reversible type. 

6. Linear actuator according to any of the preceding claims, characterized in that 
the driving means (5) designed capable of converting the rotational movement of the 



rotor (4) into a linear movement are defined by a screw and nut system {14), the rotor 
(4) including, at the level of an axial bore (15) a nut (16) engaged with a coaxial 
threaded rod (17 ; 17A ; 17B) designed capable of defining, directly or indirectly, the 
control organ (O). 

5 7. Linear actuator according to claim 6, characterized in that the nut (16) carried 

by the rotor (4) is mounted moveably on a fixed threaded rod (17B) so as to be capable 
of moving, according a helical motion, under the stator (3) and of transmitting its linear 
displacement to the control organ (O) immobilized in rotation by adequate means. 

8. Linear actuator according to claim 6 or 7, characterized in that the screw and 
10 nut system (14) is of the ball screw type with low firiction coefficient. 

9. Linear actuator according to any of claims 1 to 5, characterized in that the 
driving means (5) designed capable of converting the rotational motion of the rotor (4) 
into a linear displacement adopt the form of a system (14A) of the type roller (40) and 
cam (41), the roller (40) associated with the control organ (O) evolving along a circular 

15 cam (41) put into rotation, directly or indirectly, by the rotor (4). 

10. Linear actuator according to any of claims 1 to 5, characterized in that the 
driving means (5) designed capable of converting the rotational motion of the rotor (4) 
into a linear displacement include a first cam (41) and a second cam (41 A) with crossed 
profiles designed capable of being rotated with a differential speed, in order to impart 

20 to a roller (40A), in the form of a pin, an axial sliding capable of causing the translation 
of the control organ (O). 

11. Linear actuator according to any of the preceding claims, characterized in 
that with the driving means (5), designed capable of converting the rotational motion of 
the rotor (4) into a linear movement, is associated an independent reversible reduction 

25 device (43). 

12. Linear actuator according to any of the preceding claims, characterized in 
that the detection device (25) consists of magneto-sensitive elements, such as Hall 
sensors (26), integrated into the stator (3) of the motor (3) so as to be capable of 
detecting the magnetic poles (7) of the rotor (4). 

30 13. Linear actuator according to claim 12, characterized in that the detection 

device (25A) consists of a linear position sensor (27) associated with the control organ 
(O). 



